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(57) Abstract: The invention relates to 
a method of controlling the attitude of 
a satellite (1) comprising two gyrodynes 
(3, 4) and a third main actuator (2) which 
delivers torques at least along the Z axis. 
The inventive method consists in: fixing 
the gimbal axes, Al and A2, of the 
gyrodynes (3, 4) parallel to Z; setting 
a non-zero bias (e) between the angular 
momentum vectors (Formula I) of the 
gyrodynes; using the measurements 
provided by the sensors on board the 
satellite to estimate the kinematic and 
dynamic variables necessary in order 
to control the attitude of the satellite 
(1); calculating set variables in order 
to realise the objectives assigned to 
the satellite (1) attitude control system; 
and using the deviations between the 
estimated variables and the set variables 
to calculate control orders and to send 
same to the main actuators (2, 3, 4) in 
order to control the changing deviations 
over time, the control orders transmitted 
to the gyrodynes (3, 4) comprising 
orders which are used to vary the 
orientation of the gimbal axis thereof. 
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(57) Abrege : Le precede de controle de l'attitude d'un satellite (1) comprenant deux gyrodynes (3, 4) et un troisieme actionneur 
principal (2) delivrant des couples au moins suivant 1'axe Z est tel qu'on fixe les axes cardans Al et A2 des gyrodynes (3, 4) paralleles 
a Z, on imprime un biais (e) non nul entre les vecteurs moments cinetiques Formule (I) des gyrodynes, on estime, a partir de mesures 
fournies par des capteurs a bord du satellite, les variables cinematiques et dynamiques necessaires pour le controle d'attitude du 
satellite (1), on calcule des variables de consigne pourrealiser des objectifs assignes au systeme de controle d'attitude du satellite (1), 
et a partir d'ecarts entre les variables estimees et de consigne, on calcule et envoie aux actionneurs principaux (2, 3, 4) des ordres de 
commande pour controler revolution des ecarts dans le temps, les ordres de commande transmis aux gyrodynes (3, 4) comprenant 
des ordres pour faire varier l'orientation de leur axe cardan. 



